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101 로 의 활 용 을 위해서는 일부 링 크 에 회 전 각 센 서 를 탑 재 해야 하고, 역 감 이나 보 조 력 을 제 
링 크 에 모터 등 의 구 동 장 치 가 추 가 되어야 한다. 


개 


하기 위해서는 일부 


본 발 명 은 이와 같이 착 용 자 의 팔 에서 100 나 액 추 에 이 터 로 활 용 되는 장 치 에 있어서, 착용자 괄 의 롤 링 운동 또는 
피 칭 운 동 시 그 회 전 의 중 심 이 팔 의 내 부 에 있고, 이로 인하여 발 생 되는 이질적인 착 용 감 을 개 선 하기 위한 기구 
적 구 조 를 제 시 한다 

도 1 내지 3 은 본 발 명 의 일 실 시 예 에 따른 착 용 로 봇 의 팔 장 치 의 롤 링 운 동 을 나타낸 도 면 으로서, 베 이 스 부 
(100) 는 착용자 팔 의 하 박 (4) 외 측 을 감 싸 며 위 치 가 고 정 된다. 베 이 스 부 (100) 는 괄 의 최 외 곽 에 배 치 되며 도 시 되 
지 않은 팔 상 박 의 기 구 물 등에 고 정 되어 그 위 치 가 변 화 되지 않는 것이다. 구 체 적 으로, 베 이 스 부 (100) 는 착용 
자 팔 의 하 박 (4) 외 측 에서 팔 과 일 정 거리 이 격 된 상 태 로 괄 을 감 싸 도록 형 성 될 수 있다 


한편, 이러한 베 이 스 부 (100) 의 일 측 에 는 제 1 링 크 (200) 가 회 전 가 능 하 도록 연 결 된 다 . 그리고 제 2 링 크 (300) 는 일단 
부가 베 이 스 부 (100) 의 타 측 에 회 전 가 능 하 도 록 연 결 된 다. 또한, 제 3 링 크 (400) 는 착용자 팔 의 하 박 (4) 외 측 에서 
양 단 이 제 1 링 크 (200) 와 제 2 렁 크 (300) 의 타 단 부 에 회 전 가 능 하 도록 연 결 되고, 중 앙 부 에는 착용자 팔 의 하 박 (4) 을 
향해 연 장 된 연 장 부 (420) 가 형 성 된 다 . 


제 4 렁 크 (500) 역시 제 3 링 크 (400) 와 동일한 형 상 이며, 중 앙 부 에 연 장 부 (520) 가 형 성 되고, 양 단 이 제 3 링 크 (400) 보 
다 착용자 팔 의 하 박 (4) 을 향해 이 격 된 지 점 에서 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 의 타 단 부 에 회 
된다. 


그리고 마 지 막 으로, 일 측 이 착용자 손 등 에 고 정 되어 착 용 자 의 손 과 함께 회 전 되며, 타 측 에 제 3 링 크 (400) 연 장 부 


을 
o ’ 
(420) 의 단 부 와 제 4 링 크 (500) 연 장 부 (520) 의 단 부 가 각각 회 전 가 능 하 도록 연결된 손 고 정 부 (700) 가 마 련 된 다. 


회 
팔 하 박 (4) 의 oo, 실질적인 팔 의 회 전 중 심 은 팔 의 내 부 에 존 재 하게 되는데, 본 발명 
심이 그 팔 내 부 의 회 전 중 심 (6) 과 일 치 되도록 함으로써 착 용 자 의 팔 하 박 (A) 이 롤 렁 을 
몰 에 의해 ' 결 리거나 하는 등 의 착용 이 질 감 이 현저히 줄 


팔 ㅣ 
} 된 시 7 an 함께 롤 링 을 하게 된다. 손 고 정 부 (700) 는 손 등 에 고 정 되었기 때 

~ 그 으 

uu 


리고 손 고 정 부 (700) 의 회 전 에 따라 제 3 렁 크 (400) 와 제 4 링 크 (500) 의 연 장 부 (420,520) 역시 원 운 동 을 하게 

다. 이 경우 제 3 링 크 (400) 의 연 장 부 (420) pre } 제 4 링 크 (500) 의 연 장 부 (520) 단 부 보다 팔 의 중 심 에서 

리 떨어져 있기 때문에 제 3 링 크 (400) 의 연 장 부 (420) 단 부 는 그만큼 좀 더 큰 - 그리며 운 동 하는 것 
있다. 그리고 이러한 제 3 링 크 (400) 연 장 부 와 제 4 링 크 (500) 연 장 부 (420,520) 의 운 동 에 따라 제 3 링 크 (400) 와 

Hr 역시 운 동 하게 되는데, 각 각 의 연 장 부 (420,520) 단 부 의 회 전 량 의 차이 에 re 제 3 링 크 (400) 와 제 4 

렁 크 (500) 는 서 로 간의 이 격 거 리 가 변 화 되며 동시에 평 행 인 상 태 로 상하 수 직 운 동 을 하게 된다. 그리고 제 3 링 크 

(400) 와 제 4 링 크 (500) 의 운 동 에 따라 이를 연 결 하 는 제 1 링 크 (200) 와 제 2 렁 크 (300) 역시 함께 회 전 을 하게 된다. 


팔 은 손 과 함께 롤 링 운 동 을 하고 있고, 그에 따라 동일한 회 전 중 


팡 
av; 은 
부 (700) 도 원 운 동 을 하고 있다. 그리고 그 러 함 에도 불 구 하고 렁 크 들의 연 결 구 조 에 
스 


심을 가지고 손 고정 의해 베이 
스 부 (100) 는 고 정 된 위 치 를 유지할 수 있게 되는 것이다. 이에 따라 베 이 스 부 (100) 를 고 정 하면서도 착 용 자 는 롤 
렁 운 동 의 구 현 시 손 고 정 부 (700) 에 의해 저 지 되 거나 하는 등 의 이 질 감 을 느낄 수 없는 것이다. 또한 이 질 감 이 없 
이 자연스럽게 함께 전 되기 때문에 롤 링 의 양 을 측 정 하는 경 우 에도 오 차 가 현저히 줄어든다. 도 시 된 실 시 예의 
경우 제 1 링 크 (200) 제 2 링 크 (300) 의 회 전 량 을 측 정 하는 것 만 으 로 도 팔 의 롤링 정 도 를 측 정 할 수 있게 된다 

한편, 베 이 스 부 (100) 는 착 용 자 의 손목 이전 지 점 까지 연 장 되며, 제 3 링 크 (400) 와 제 4 링 크 (500) 는 착 용 자 의 손목 
지 점 에 위 치 될 수 있다. 그리고, 베 이 스 부 (100) 의 일 측 (120) 과 타 측 (140) 은 착용자 팔 을 향해 연 장 되고, 제 1 링 
크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 는 각각 게 이 스 부 (100) 일 측 과 타 측 의 연 장 된 단 부 (122,142) 에 연결될 수 있다. 이를 통 
해 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 는 좀 더 착 용 자 의 팔 에 가 까 워 질 수 있고, 그에 따라 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 


(300) 의 회 전 반 경 을 줄여 결국 베 이 스 부 (100) 의 크 기 를 좀 더 작게 가져갈 수 있게 된다. 


또한, 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 는 착 용 자 의 팔 을 기 준 으로 서로 반 대 방 향 에 배 치 될 수 있다. 그에 따라 괄 


의 180 도 롤링 운 동 을 모두 구현할 수 있다. 
용 


제 1 렁 크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 는 착용자 팔 의 롤 렁 운 동 시 베 이 스 부 (100) 를 기 준 으로 각각 회 전 하 되 서로 평 행 을 
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전할 수 있다. 그리고, 제 3 링 크 (400) 와 제 4 링 크 (500) 는 착 동 
동시에 제 1 링 크 (200) 및 제 2 링 크 (300) 와 상 대 회 전 할 수 있다. 이 과 정 은 도 4 내지 

입게 관 찰 할 수 있다. 

한편, 도 7 과 같이, 제 3 링 크 (400) 의 연 장 부 (420) 의 단 부 와 제 4 링 크 (500) 의 연 장 부 (520) 의 단 부 는 함께 손 고 정 부 

(700) 의 연 결 파 트 (760) 에 회전 가 능 하 도록 연 결 되는데, 그 제 3 링 크 (400) 의 연 장 부 (420) 의 단 


부 와 제 4 링 크 (500) 
의 연 장 부 (520) 의 단 부 를 연 결 하는 가 상 의 선 (Ｌ) 은 착용자 팔 하 박 (4) 의 내 부 에 존 재 하는 롤 링 시 의 회 전 중심 
(0) 을 지나게 된다. 따라서, 착 용 자 는 팔 의 롤 링 시 전혀 이 질 감 을 느끼지 않고 부드럽게 기 구 물 이 돌 아 나가는 


것이다. 

구 체 적 으로, 손 고 정 부 (700) 는 착 
(740) 을 기 준 으로 회 전 할 수 있 
(420) 의 단 부 와 제 4 링 크 (500) 연 


정 된 착 용 파 트 (720) 및 착 용 파 트 (720) 와 손 등 에 수 직 인 회전축 
연 


연 결 파 트 (760) 와 상 대 회 전할 수 있 
구현할 수 있게 된다. 즉 , 도 8 의 상태 
차 
칙 


다. 이에 따라 착 용 자 는 팔 하 박 (8&) 을 기준 징 

에서, 손 을 상 하 로 피 칭 하는 것이 가능한 것이다. 이 경우 손 고 정 부 (700) 의 착 용 파 트 (720) 는 회 전 축 (740) 을 기 
준 으로 연 결 파 트 (760) 와 상 대 회 전이 된다 

한편, 본 발 명 의 착 용 로 봇 의 팔 장 치 는, 착용자 팔 의 하 박 (&) 에 밀 착 되어 고 정 된 하 박 (4) 부 ; 및 제 3 링 크 (400) 와 
동일한 형 상 이며, 중 앙 부 에 연 장 부 (620) 가 형 성 되 고, 양 단 이 제 1 링 크 (200) 와 제 2 링 크 (300) 의 타 단 부 에 회 전 가 능 
하도록 연 결 되 며 , 연 장 부 (620) 의 단 부 가 하 박 (A) 부 와 상 대 회 전 하 도록 연결된 제 5 렁 크 (600); 를 더 포 함 할 수 있 
다. 그리고, 제 3 렁 크 (400) 및 제 4 렁 크 (500) 는 제 1 링 크 (200) 및 제 2 링 크 (300) 의 전 면 부 에 연 결 되고, 제 5 링 크 


(600) 는 제 1 링 크 (200) 및 제 2 링 크 (300) 의 후 면 부 에 연결될 수 있다. 또한, 제 5 링 크 (600) 는 제 3 링 크 (400) 와 반대 
측으로 대 칭 되는 지 점 에서 제 1 링 크 (200) 및 제 2 링 크 (300) 에 연결될 수 있다. 그리고, 제 3 링 크 (400), 제 4 링 크 
(500) 및 제 5 링 크 (600) 는 착용자 팔 의 롤 링 운 동 시 서로 평 행 을 유 지 하며 상 하 운 동 하고, 동시에 제 1 링 크 (200) 및 
제 2 링 크 (300) 와 상 대 회 전 할 수 있다. 이에 따라 착 용 자 의 손 뿐만 아니라 팔 하 박 (&) 의 롤 렁 도 함께 전 달 하게 되 
고, 기 구 물의 좀 더 안 정 적 으로 롤 링 운 동 을 구 현 하 게 된다. 


띠 


부 호 의 설명 

100 : 베 이 스 부 200 : 제 1 링 크 
300 : 제 2 링 크 400 : 제 3 링 크 
500 : 제 4 링 크 600 : 제 5 링 크 


등 록 특 허 10-1949312 


500 


200 


200 


500 


500 


- 10 - 


등 록 특 허 10-1949312 


10-1949312 


등 록 특허 


100 


나 
wn 


300 


500 


100 


원 
wn 


500 


400 


- 11 - 


등 록 특 허 10-1949312 


720 


740 


600 


- 12 - 


400 


200 


300 


- 13 - 


등 록 특 허 10-1949312 


